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Fig. 2 Concept of Auto-      Fig. 3 Construction of Hierarchical  
matic Construction [2], [3]      modular patterns using automatic 
construction [2], [3] 
２．モジュラーロボットの製作 








   


























そこに，Fig. 8, 9, 10 で示すような 3種類の方法で反発力，吸
引力をあたえ，回転運動の回転角を計測した．Fig.8 で示さ
れる Case 1では，向かい合う 2組の電磁石がそれぞれ同様の
反発力を発生させる場合である．Fig. 9 で示される Case 2で
は，結合部から離れた向かい合う 1組の電磁石に反発力を発





力は，①の実験より約 1.0A であったため，Case 3 における











Fig. 5 Attraction force EXP.    Fig.6 Repulsion force EXP.  
   
Fig. 7 Joint-part design      Fig. 8 EXP. outline illust. of Case 1 
   
Fig. 9 EXP. outline illust. of Case 2  Fig. 10 EXP. outline illust. of Case 
3 
４．実験結果 
 ①と②の実験結果をまとめたグラフを Fig. 10 に，③の実




量はもちろん異なるが，3 面モジュールの場合では 2.0 A 程






























Repulsion Force (Hexagonal half model)
Attraction Force (Hexagonal half model)
Repulsion Force (Hexagonal full model)
Attraction Force (Hexagonal full model)
 

























Case 1 Case 2
Case 3 (0.5 A) Case 3 (1.0 A)
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